





































































制御部は， Photo 2 の H8 CPUボードと Fig. 2 の1/0ポートの回路から構成されている.
はボードの中央に目立製のH8/3048F CPUを搭載し，製作を行ったAKトH8CPUボード(秋月電子通商
このCPUは 128KBのROM (フラッシュ) , 4 KBの RAM，タイマー， A/D. D/A コンパータ，
これらがワンチップの中に内蔵されているものである. I/OポートはH8CPU






ボードとの入出力を行うための回路であり， がDIPスイッP8 (0"-' 3 ) がモータ出力，
































ためのPWM (Pluse Width Modulati 
on) 信号は， H8CPUに内蔵された IT

















スポーツタイヤセットとツインギヤモータセ ッ ト (ITEM 70097) を用いた.モータと車輪のギャー比









構築する必要がある. Fig. 5 に動作のプログラムのフロチャート
を示す.また動作のプログラムの開発は，パーソナルコンビュー
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